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Zatsiorsky ら 2) は床反力計のみを用いて、COG を計算す
る手法を考案した。床反力水平方向成分が各々ゼロとなる






新たな手法 (以下 COGf) を考案し、カメラを用いる方法
で得られた COGc と比較した。 
 
【方法】被験者は身長 162 cm、体重 56 kg の健常成人男
性とした。床反力計は 6 台 (OR6-6-2000：AMTI 社製) 使
用した。カメラを用いる従来法の COGc を計算するため
に赤外線カメラ 11 台を含む三次元動作解析装置(VICON 
MX) と、直径 9 mm の赤外線反射マーカーを 43 個使用
した。被験者にはアスレチックシャツとアスレチックパン
ツを着用させ、赤外線反射マーカーを貼付した。 
 Plug-in-gait の 39 箇所に加え膝関節、足関節の内外側
にそれぞれ貼付し、歩行動作 10 試行を行った。計測デー
タを Matlab (R2018a) にて COGc と COGf を計算した。
算出手順について左右床反力の前後方向成分を例として
説明する。歩行中の床反力を身体質量で除した加速度を積
分し、COG の速度を求め、これを積分し仮の COGf を求
めた。これを COGf ’とした。床反力前後方向成分がゼロ
になる時点 t1、t2 での床反力作用点を COP(t1)、COP(t2)
とし、この時点での COGf ’を COGf ’ (t1)、COGf ’(t2)とし
た。以下の式で COGf を計算した。 
ܥܱܩ௙ሺݐሻ=ܥܱܩ௙Ԣሺݐሻ+൛ܥܱܲሺݐଵሻ െ ܥܱܩ௙Ԣሺݐଵሻൟ+ 
஼ை௉ሺ௧మሻିቄ஼ைீ೑ᇲሺ௧మሻା஼ை௉ሺ௧భሻି஼ைீ೑ᇲሺ௧భሻቅ
௧మି௧భ ሺ െ ݐଵሻ  
この式により t=t1 の時、COGf(t1 )=COP(t1)、t=t2 の時、
COGf(t2)=COP(t2)となる。 
【結果】算出された前後方向の COP と COGf と COGc
を図 1 に、左右方向の COP と COGf と COGc を図 2 に
示す。前後方向成分の COGf を二階微分して求めた加速
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図 1 前後方向の COG と COP 図 2 前後方向の COG と COP 
図 3 床反力の前後方向成分と COGf から得られた加速度 
に身体質量を乗じた値前後方向の COG 
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